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I Abstract of FR2693820 

• 

j! The acquisition of data is determined by use of 
Ij a signal from the estimated position (71 ,73) of 
|j a vehicle (1) to a small uncertainty and on a 

I I map of urban traffic routes (40). A signal is 

|! generated from the front of the vehicle with a 

I j signal for the speed and of the position with a 

I I value of uncertainty. There is an area of 

Ij uncertainty (70) on the map for the estimated 
|j position (71,73). From the signal at the front it 
F; can be determined if there is a branch (51,57) 
I j on the route map inside the area of uncertainty 
|j and where the vehicle is to be formed. Using a 
| set of data of the urban traffic it can be 
|j determined on which branch, speed and 

I direction the traffic is moving. The signal for 
: j the speed is for a period of time inside the 

area that is received as the approximate 
| position of the vehicle and by using further 

I I signals it is possible to reduce the area of 

I 1 uncertainty and determine the route, position 
|j and speed of the vehicles. USE - 
5| Determination of direction, position and speed 
I of vehicles on urban route. 
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(54) Proc6d6 d'acquisition de donn6es sur la circulation urbaine, central et v6hicule pour la mise en ceuvre du 
procedd. 

(57) L'acquisition de donn6es s'effectue h partir d'un signal 
fefde la position estim6e (71, 73) d'un v6hicule (1), connue 
£ une incertitude (27) pr&s, et d'un plan (32) des voies de 
circulation d'une zone urbaine (40) ou se trouve le v6hicule 
(1). On engendre un signal de cap du v6hicule (1) et un si- 
gnal de vitesse (21) au moyen du signal de position (5) et 
de la valeur de ^incertitude (27). On positionne sur le plan 
(32) une aire d'incertitude (70) autour de la position esti- 
m6e (71, 73). Au moyen du signal de cap (9), on d6termine 
un trongon (51, 57) de voie du plan (32) dans Taire d'incer- 
titude (70) et sur lequel peut se trouver le vShicule (1). On 
associe, en un groupe de donn6es (93) sur la circulation 
urbaine, le trongon (51, 57), la vitesse (21) et un sens de 
circulation correspondant au cap (9). 
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Procede d' acquisition de donnees sur la circulation urbaine, 
central et vehicule pour la mise en oeuvre du proc6de 

5 La presente invention concerne d'abord un procede 

d' acquisition de donnees sur la circulation "urbaine" a 
partir de signaux representatifs de la position estim6e 
d'un vehicule, connue a une incertitude pres, et d'un 
„. plan des voies de circulation d'une zone urbaine ou se 

10 trouve le vehicule. 

On connait dej& un proced6 de ce genre, dans lequel un 
systeme de navigation , du type centrale inertielle, 
installe a bord du vehicule , fournit par radio a un 

15 central d ' acquisition de donnees sur la ciculation 

urbaine, a intervalles de temps reguliers, la distance h 
vol d'oiseaux qu'a parcouru le vehicule depuis son point 
de depart , ainsi que la direction dans laquelle il s'est 
deplace par rapport a celui-ci. S'il connait avec 

20 precision la position du point de depart du vehicule, le 
central peut alors la rep6rer sur le plan et, partant de 
cette position urbaine, reporter, pour chaque direction 
fournie par la centrale inertielle, la distance 
correspondante . 

25 

si le vehicule a ainsi transmis sa position k 
intervalles de temps suffisamment rapproch^s, les 
positions successives sont suffisamment proches pour 
definir, sur le plan, une ligne de points passant par 
30 toutes les voies successivement empruntees pax le 

vehicule et definissant son trajet. 

De plus, si le central s'aper^oit qu / un des points du 
trajet n'est pas exactement sur une voie mais en bordure 
35 de celle-ci, il peut en conclure que le systdme de 
navigation est peu precis et fournit des indications 
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legerement fausses ; il les corrige en deplagant le 
point concerne pour le placer au plus pres sur la voie 
du plan, Les reports sur le plan des positions suivantes 
sont corriges systematiquement de la valeur de la 
correction effectuee, jusqu'a ce qu'il faille a nouveau 
effectuer une nouyelle correction necessitee par la 
perte de precision du systeme de navigation au fil du 
temps. 

Le procede ci-dessus permet au central , a partir de la 
suite des positions ainsi determinees et en memorisant 
les instants auxguels elles sont relevees, de diviser la 
distance ef fectivement parcourue entre deux positions , 
determine par calcul de la longueur du trajet sur le 
plan, par le temps mis a la parcourir, pour fournir une 
vitesse moyenne estimee pour un deplacement le long du 
trajet suivi. On peut alors en informer par radio tous 
les automobilistes d'une ville parcourue par un ou 
plusieurs^yehicules d'aide a la circulation. 

II faut cependant disposer f a bord de chaque vehicule, 
d'un systeme precis permettant de determiner la position 
absolue du vehicule pqrteur sous forme de coordonnees 
terrestres, qui f reportee sur le plan, fournit une 
position relative par rapport aux voies du plan et qui 
doit correspondre exactement a la voie sur laquelle se 
trouve le vehicule. Or, un systeme du type centrale 
inert ielle est tres couteux et fragile, ce qui est une 
contrainte pour le conducteur. Comme indiqu6 
precedemment, les erreurs d'une centrale inertielle peu 
precise peuvent etre palliees, mais au prix de frequents 
calculs de recalage tout au long du trajet. II faut 
alors, dans le vehicule, calculer et transmettre tres 
souvent des informations indiquant le trajet suivi, afin 
que le central puisse deplacer une position erronee en 
la reportant sur la voie la plus proche, ce qui suppose 
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que les positions sont transmises suf fisamment souvent 
pour que la centrale inertielle n ' ait pas trop derive 
entre deux instants successif s de determination de 
position. Mais la correction de l'erreur risque de 
n'etre qu'apparente, si la voie la plus proche n'etait 
pas la bonne. Les transmissions frequentes necessitent 
des moyens de calcul et de gestion de ces informations 
et conduisent a emettre des messages radio plus longs , 
"done plus couteux, et encombrant les canaux radio 
disponibles . 

De plus, 1 ' information relative a la vitesse n'est que 
tr£s grossifere car il ne s'agit que d'une valeur moyenne 
sur un trajet incluant plusieurs voies, valeur qui peut 
etre inf luencee par des encombrements de circulation sur 
xine partie du trajet et ne traduit pas finement la 
fluidity de la circulation sur une voie d^terminee. 

Le systeme de navigation evoque ci-dessus peut etre 
remplace par un recepteur radio recevant des messages de 
balises lui permettant de determiner sa position. Par 
exemple, le systeme GPS (Global Positioning System) est 
un systeme de navigation comportant une plurality de 
satellites qui emettent des signaux radio permettant a 
un recepteur de determiner sa position en longitude et 
latitude avec vine bonne precision connue f qui n'est 
cependant pas toujours suffisante pour lever une 
ambiguite de position de la voiture entre deux voies 
voisines. De plus f la reception des ondes radio 
provenant des satellites GPS est, dans les villes, 
soumise aux aleas de propagation dus aux immeubles de 
grande hauteur. 

La pr6sente invention vise a pallier ces inconv6nients . 
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A cet effet, 1' invention concerne un procede 
d' acquisition de donnees sur la circulation urbaine a 
partir d'un signal representatif de la position 
estimee d'un vehicule, connue a une incertitude pres, 
et d'un plan des voies de circulation d'une zone 
urbaine oH se trouve le vehicule, 

caracterise par le fait que : 



- on engendre un signal de cap representatif du cap 
suivi par le vehicule a son passage par ladite 
position estimee , 

- on engendre un signal de vitesse representatif de 
la vitesse du vehicule pendant un intervalle de 
temps determine avant son passage par ladite 
position estimee, 

- au moyen du signal de position et de la valeur de 
1' incertitude, on positionne sur le plan une aire 
d' incertitude autour de la position estimee, 

- au moyen du signal de cap, on determine au moins un 
tron?on de voie du plan s'etendant dans l'aire 
d' incertitude et sur lequel peut se trouver le 
vehicule et 

- on associe, en un groupe de donnees sur la 
circulation urbaine, ledit trongon, ladite vitesse 
et un sens de circulation correspondant audit cap. 

Ainsi, on peut ne disposer, a bord du vehicule, que 
de moyens de determination de position peu cotiteux. 
La position exacte du vehicule se situe sur les 
portions de voies s'etendant a l'interieur de l'aire 
&' incertitude et les voies, de direction incompatible 
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avec le signal de cap, ne sont pas retenues, ce qui 
permet tres souvent de lever les ambigult^s entre 
voies. 

5 On connait alors une position urbaine precise , a 

laquelle est associee une vitesse correspondant a un 
sens de circulation connu. Une multiplicity de 
donnees de ce genre, obtenue au moyen d'un ou 
plusieurs vehicules, permet de disposer d'une vue 

10 d'ensemble assez precise sur les conditions de 

circulation et, en particulier, de localiser les 
encombrements . 

On peut inhiber ledit groupe de donnees lorsque, en 
15 fin de procede, il est determine plus d'un tron?on, 

pour finalement ne retenir que des donnees fiables. 
Du fait du nombre eleve de positions qui peuvent etre 
d6terminees, 1' absence des donnees, de temps en 
temps, ne represente qu'une faible perte 
20 d' informations. 

1/ invention concerne aussi, pour la mise en oeuvre du 
procede de 1 7 invention, un central d' acquisition de 
donnees sur la circulation urbaine, comportant des 

25 moyens memo ires contenant un plan des voies de 

circulation d'une zone urbaine oCi se trouve un 
vehicule, ainsi que des moyens recepteurs agenc6s 
pour recevoir un signal de position representatif , a 
une incertitude pres connue du central, de la 

30 position geographique estimee du vehicule, 

caracteris6 par le fait que lesdits moyens recepteurs 
sont agences pour recevoir un signal de cap et un 
signal de vitesse respectivement representatifs du 
cap du vehicule a son passage par ladite position et 

35 de sa vitesse moyenne pendant un interval le de temps 

determine avant son passage par ladite position, et 
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qu'il comporte des moyens de calcul agences pour 
recevoir, des moyens recepteurs, lesdits signaux de 
position et de cap, pour en determiner , a partir de 
la valeur de ladite incertitude et en cooperation 
avec lesdits moyens m6moires, au moins un tron?on de 
voie du plan s'etendant dans une aire d' incertitude 
entourant ladite position, tron?on sur lequel peut se 
trouver le vehicule, le central etant agence pour 

recevoir> des moyens recepteurs> ledit signal de 

vitesse , pour associer, en un groupe de donnees sur 
la circulation urbaine, ledit trongon, ladite vitesse 
et un sens de circulation correspondant audit cap. 

Enfin, 1' invention concerne encore un vehicule 
comportant des moyens agences pour determiner, a une 
incertitude connue pres f sa position geographique et 
des moyens emetteurs pour emettre un signal 
representatif de ladite position, caracterise par le 
fait gu # il comporte des moyens de calcul agences 
pour, a partir de signaux re?us representatifs du cap 
instantan^ et de la vitesse instantanee du vehicule, 
engendrer un signal de cap representatif du cap suivi 
par le vehicule juste avant son passage par ladite 
position geographique et un signal de vitesse 
representatif de la vitesse du vehicule pendant un 
intervalle de temps determine avant son passage par 
ladite position geographique et pour commander 
1' emission, par lesdits moyens emetteurs, desdits 
signaux de position, de cap et de vitesse. 

L' invention sera mieux comprise a l'aide de la 
description suivante d'une forme de mise en oeuvre 
preferee du procede de 1' invention, en reference au 
dessin annexe, sur lequel : 
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- la figure 1 est un schema par blocs illustrant le 
procede de 1' invention ; 

- la figure 2 montre un exemple de plan sur lequel sont 
reportees des positions d'une voiture mettant en 
oeuvre le procede ci-dessus et 

- la figure 3 est un diagramme illustrant la position 
_tempprelle d'intervalles de temps pendant lesquels 

sont mesures le cap et la vitesse de la voiture, 

Le procede de 1' invention est mis en oeuvre au moyen 
d'une voiture 1 comportant un recepteur GPS 2, un 
magnetometre 10 et un odometre 12 relies en sortie a des 
entrees d'un circuit de traitement de signal 17 reli6 a 
1' entree d'un microprocesseur 4 commandant un emetteur 
radio 8. Le circuit 17 filtre des signaux qu'il regoit 
avant de les transmettre au microprocesseur 4. Le 
microprocesseur 4 est agence pour commander cycliquement 
1' emission, par 1 7 emetteur 8, sur un canal radio 16, 
d'un signal de position et de cap 15 representant la 
position geographique, latitude et longitude, de la 
voiture 1 et son cap a 1' instant de 1' emission du signal 
15. Sur la figure 3, Tl et T2 representent deux instants 
successifs d' emission du signal 15, d61imitant un cycle 
d' emission du signal 15, correspondant respect ivement a 
deux positions successives estimees 71 et 73 (figure 2) 
de la voiture 1. Une memoire 6, associ6e au 
microprocesseur 4, contient des donnees 7 qui lui sont 
cycliquement fournies par le microprocesseur 4 et qui 
representent la latitude et la longitude de la dernifcre 
position transmise, sous forme du signal 15, par 
1' emetteur 8. Le microprocesseur 4 peut aussi, par les 
memes moyens, commander, a la fin de chacun des cycles 
ci-dessus, I'&aission, sur le canal 16, d'un signal de 
vitesse 21, engendr6 comme explique plus loin, 
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representant la vitesse de la voiture 1 sur un 
intervalle de temps predetermine tm (figure 3) se 
terminant, ici, a l'instant d ' envoi du signal 15, comme 
l'instant T2. Dans cet exemple, les signaux 15 et 21 
sont emis sous forme regroupee dans un meme message sur 
le canal radio 16 . 

La canal radio 16 relie l'emetteur 8 a un central 20 
~d ' acquisition- de donnees sur- la circulation urbaine . 

Bien que le precede ne soit pas limite a la circulation 
"urbaine", il presente cependant un interet majeur en 
milieu urbain, ou, par rapport a la campagne, les 
conditions de circulation sont souvent .plus difficiles 
et les voies sont plus proches, ce qui peut entrainer 
des ambiguites de determination de la position de la 
voiture 1. 

Le central 20 comporte un recepteur radio 18 accorde 
pour recevoir des signaux sur le canal 16 et relie en 
sortie a un calculateur 24 qui comporte deux blocs de 
calcul f 22 et 34, ainsi que deux memoires 26 et 30. La 
memoire 26 contient des donnees representant la valeur 
d'une incertitude af fectant toute position determinee 
par la voiture 1 et fournit au bloc de calcul 22, sur 
demande de celui-ci, un signal d 9 incertitude 27 
representatif de la valeur de 1 ' incertitude ci-dessus. 
La memoire 30 contient un plan 32 constitud d'un 
descriptif electronique de positions de voies d'une zone 
geographique donnee 40, ici urbaine, parcourue par la 
voiture 1. Sur demande du bloc de calcul 22, la memoire 
30 fournit au bloc de calcul 34 un signal 31 
representant des vecteurs donnant la position urbaine et 
la direction de voies d'une aire d # incertitude, situee 
dans la zone urbaine 40, entourant une position 
transmise par la voiture 1. 
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De fa$on analogue, la memo ire 30 fournit au bloc de 
calcul 34 un signal de sens de circulation 33 indiquant 
le ou les sens de circulation autorises sur les voies 
dans I'aire d ' incertitude, Ainsi, pour chaque voie, le 
signal 33 correspond h un ou deux vecteurs, representant 
le ou les deux sens de circulation, tandis que le signal 
31 correspond a un segment de meme position que le ou 
les vecteurs correspondants et ne fournit pas 
d' indication de-sens de-circulation^ : 

Le procede est mis en oeuvre de la fa?on suivante. 

Le circuit de trait ement de signal 17 re?oit du 
recepteur GPS 2, lorsque celui-ci est en liaison avec 
des satellites GPS, des donnees contenues dans un signal 
3 representatif de la position geographique de la 
voiture 1. 

Le circuit 17 regoit aussi, de fa?on continue, un signal 
de cap instantane 13, prbvenant du magnetometre 10 , et 
un signal de vitesse instantanee 14, issu de l'odom&tre 
12 • Le microprocesseur 4, ayant ainsi les divers caps 
successifs suivis et la distance de deplacement 
correspondant a chacun, fonction de la vitesse , 
determine alors, au fil du temps, l'ecart des positions 
geographiques successives occupees par la voiture 1 par 
rapport a la derniere position transmise au central 20, 
Lorsque le microprocesseur 4 doit, a 1' instant T2 f 
commander 1' emission, vers le central 20, de la position 
de la voiture 1, il re?oit prealablement, de la m6moire 
6, les donnees 7, d'ou il calcule la position 
instantanee de la voiture 1 en decalant la dernifere 
position, transmise a 1 ' instant Tl, d'une quantite egale 
a l'ecart determine ci-dessus. Un signal de position 5 
est fourni par le microprocesseur 4 a 1'emetteur radio 
8. 
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Que le signal de cap 13 serve ou non a calculer la 
position de la voiture 1, il sert dans tous les cas au 
microprocesseur 4 pour calculer , a chaque cycle, un 
signal de cap 9 represent ant un cap moyen suivi par la 
voiture 1 sur un court intervalle de temps tc, ici juste 
avant 1 'envoi du signal de position 5, a .1' instant T2. 
Le microprocesseur 4 transmet simultanement les signaux 
de position 5 et de cap 9 a l'emetteur 8 qui les emet, 
—sous— la— forme du signal— 15,— a -destination du recepteur 
18. Ce dernier transmet les donnees correspondantes , 
sous forme d'un signal 25, au bloc de calcul 22. 

La memoire 26 du calculateur 24 fournit au bloc de 
calcul 22, a sa demande, le signal d' incertitude 27. le 
bloc de calcul 22 definit, d'apres les signaux 25 et 27, 
la position urbaine occupee par une aire d' incertitude 
70, limitee par un cercle 76 represents sur la figure 2, 
centree sur la position urbaine estimee 71, fournie par 
la voiture 1 et de rayon 6gal a la valeur de 
1 9 incertitude de position. La position reelle de la 
voiture 1 se trouve done a 1' inter ieur de 1'aire 
d' incertitude 70. 

Le bloc de calcul 22 transmet a la memoire 30 ion signal 
23 representant la position g^ographique de l'aire 
d 7 incertitude 70 et la memoire 30 fournit en retour, au 
bloc de calcul 34, le signal 31. 

Si une droite portant un "vecteur" (signal 31) 
representant la position d'une voie coupe le cercle 76 
et si le "vecteur" considere est au moins partiellement 
dans le cercle 76, le bloc de calcul 34 determine alors, 
pour chacun des "vecteurs" ci-dessus, par comparaison 
entre les signaux 23 et 31, un ou des tron?ons de voies, 
ici 51 et 57, de l'aire d' incertitude 70 dont la 
direction correspond, a une tolerance pres, au cap 
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fourni par la voiture 1. Dans le cas ou, comme ici, 
plusieurs trongons de voie sont ainsi determines, le 
signal de sens de circulation 33 est fourni par la 
m6moire 30 au bloc de calcul 34 qui elimine alors les 
tron?ons dont le sens de circulation est incompatible 
avec le cap de la voiture 1 fourni par le signal 23. 
Dans le present exemple, le cap suivi par la voiture 1 
est suppose etre sensibleiaent oppose au sens unique de 
circulation- sur-le tron<?on 5 1,- represents par- une -f leche 
53 , si bien que seul le tron<?on 57 est retenu par le 
bloc de calcul 34, qui fournit un signal 91 representant 
la position du tron9on 57. 

Dans le cas ou il subsisterait encore au mo ins deux 
tron9ons de voie sur lesquels peut se trouver la voiture 
1, il n'est, dans cet exemple, fourni aucune information 
& ce sujet et la sortie du signal 91, fourni en principe 
a chaque transmission de position estimee, est inhibee. 
La fourniture du signal 91 serait certes possible, car 
la determination d'au mo ins deux trontyons montrerait 
clair ement que 1 ' information correspondante n'est pas 
stare. L'invention evite a 1'utilisateur d'avoir, de lui- 
meme, a rejeter une information incertaine. 

Bien entendu, si aucun tron?on ne se trouve dans l'aire 
d' incertitude 70, aucun signal 91 n'est fourni : la 
position est erronee et rejetee. 

Afin d'ameliorer la precision de determination de la 
position urbaine de la voiture 1, il est prevu, dans cet 
exemple, un recepteur GPS 42 de position connue, ici 
fixe et voisine de celle du central 20, fournissant 
periodiquement au bloc de calcul 22 un signal 43 
representatif de la position geographique du recepteur 
GPS 42. 
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Le calculateur 24 , qui a en memoire la valeur de la 
position geographique precise du recepteur GPS 42, la 
compare a celle, fournie par le signal 43 , donnant la 
position geographique du recepteur GPS 42. La position 
geographique du recepteur GPS 42 etant connue avec 
precision, le calculateur 24 determine ainsi l'erreur 
due aux satellites et corrige d'autant la position 
geographique fournie par la voiture 1. Le calculateur 24 

— definit — alors -la position urbaine d^une— -aire— 

d' incertitude (non representee) de taille moindre que 
1'aire initiale 70, qui sert, k la place de cette 
derni&re, pour la determination de tron?ons exposee cl- 
dessus et permet d'aboutir, de par sa taille reduite, a 
mo ins d'ambiguites entre trongons. 

Par ailleurs, I'odomfetre 12 fournissant, au 
microprocesseur 4, le signal 14 representatif de la 
valeur de la vitesse instantanee de la voiture 1, 
1 7 information correspondante est integree par celui-ci 
sur un intervalle predetermine tm se terminant, ici, a 
l 7 instant T2 de transmission de la position 73 de la 
voiture 1 associee a une aire d' incertitude 78. 
L 9 integration ci-dessus fournit la valeur de la vitesse 
moyenne pendant 1' intervalle de temps tm, qui est, a 
1 9 instant T2, envoyee par le microprocesseur 4 vers le 
bloc de calcul 34, sous forme d'un signal 11 parvenant a 
l'emetteur 8, qui emet alors le signal de vitesse 21. Ce 
dernier est re?u par le recepteur 18 et transmis au bloc 
de calcul 22 sous forme d'un signal 41, lui-meme 
transmis au bloc de calcul 34 au moyen du signal 23. 

Le bloc de calcul 34, qui a en memoire la valeur de 
1' intervalle de temps predetermine tm, peut alors fixer 
avec precision, au diametre pres de l'aire d' incertitude 
78, la position d'un segment 83, sur la voie 
correspondant a la position 73, auquel est associee la 
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vitesse moyenne ci-dessus, puisque le segment 83 se 
termine a l'endroit ou est reportee la position 73. La 
position du segment 83 , determinee gr&ce au signal 91 
engendre a 1' instant T2, ainsi que la valeur de la 
vitesse moyenne associee et le sens de deplacement 
correspondant sont fournis en sortie du bloc de calcul 
34 sous forme d'un signal 93 * Lorsque la sortie du 
signal 91 est inhibee, il en est de meme du signal 93. 



On comprendra que la mesure de la vitesse moyenne peut 
etre rapportee a une distance parcourue predeterminee, 
et non a un intervalle de temps, comme tm. 

Disposant, pour chacune des positions . urbaines de la 
voiture 1, des informations de position, cap et vitesse 
indiquees ci-dessus f le central d 7 exploitation 20, sous 
le controle d'un exploitant, peut emettre alors par 
radio des messages destines a informer tous les 
automobilistes de la zone urbaine 40 sur les conditions 
de circulation concernant les voies parcourues, dans le 
sens determine, par la voiture 1. 

Dans la description ci-dessus f on a suppose, par souci 
de clarte que le signal de position 5 etait emis 
immediatement des que le microprocesseur 4 l'avait 
engendre. On comprendra que le signal de position 5 
ainsi que tous ceux emis par la voiture 1 peuvent etre 
memorises et emis en temps differe si le canal 16 n'est 
pas tou jours disponible. 
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REVENDICATIONS 

Procede d 7 acquisition de donnees sur la circulation 
urbaine a partir d'un signal (5) representatif de la 
position estimee (71, 73) d'un vehicule (1) , connue 
a une incertitude (27) pres, et d'un plan (32) des 
voies de circulation d'une zone urbaine (40) ou se 
trouve le vehicule (1) , 
caracterise par le fait que: 

- on engendre un signal de cap (9) representatif du 
cap suivi par le vehicule (1) a son passage par 
ladite position estimee (71, 73), 

- on engendre un signal de vitesse (21) 
representatif de la vitesse du vehicule (1) 
pendant un interval le de temps determine (tm) 
avant son passage par ladite position estimee (71, 
73), 

- au moyen du signal de position (5) et de la valeur 
de 1 ' incertitude (27), on positionne sur le plan 
(32) une aire d' incertitude (70) autour de la 
position estimee (71, 73) , 

- au moyen du signal de cap (9) , on determine au 
moins un trongon (51, 57) de voie du plan (32) 
s'etendant dans l'aire d' incertitude (70) et sur 
lequel peut se trouver le vehicule (1) et 

- on associe, en un groupe de donnees (93) sur la 
circulation urbaine, ledit trongon (51, 57), 
ladite vitesse (21) et un sens de circulation 
correspondant audit cap (9). 

Procede selon la revendication 1, dans lequel on 
inhibe ledit groupe de donnees (93) lorsque plus 
d'un tron?on (51, 57) sont determines. 
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Central (20) d' acquisition de donnees sur la 
circulation urbaine, comportant des moyens memo ires 
(30) contenant un plan (32) des voies de circulation 
d'une zone urbaine (40) ou se trouve un vehicule 
(1) , ainsi que des moyens recepteurs (18) agences 
pour recevoir un signal de position (15) 
representatif , a une incertitude (27) pres connue du 
central (20) , de la position geographique estimee 
- ( 71T" 73 ) — du- vehicule— ( 1)— caracterise -par—le- fait 
que lesdits moyens recepteurs sont agences pour 
recevoir un signal de cap et un signal de vitesse 
respectivement representatifs du cap du vehicule a 
son passage par ladite position et de sa; vitesse 
moyenne pendant un intervalle de temps determine 
avant son passage par ladite position, et qu'il 
comporte des moyens de calcul (24) agences pour 
recevoir, des moyens recepteurs (18) , lesdits 
signaux de position et de cap (15) , pour en 
determiner, a partir de la valeur de ladite 
incertitude (27) et en cooperation avec lesdits 
moyens memoires (30) , au mo ins un tron<?on (51, 57) 
de voie du plan (32) s'^tendant dans une aire 
d' incertitude (70) entourant ladite position, 
tron?on, sur lequel peut se -trouver le vehicule (1), 
le central etant agence pour recevoir, des moyens 
recepteurs (18), ledit signal de vitesse, pour 
associer, en un groupe de donnees (93) sur la 
circulation urbaine, ledit tron?on (51, 57) , ladite 
vitesse (21) et un sens de circulation correspondant 
audit cap (9) . 

Central (20) selon la revendication 3, dans lequel 
lesdits moyens de calcul (24) sont agences pour 
inhiber ledit groupe de donnees (93) lorsque plus 
d'un t ronton (51, 57) sont determines. 
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5. Central (20) selon 1'une des revendications 3 et 4, 
dans lequel lesdits moyens de calcul (24) sont 
agences pour recevoir, des moyens memoires (30), un 
signal (33) de sens de circulation autorisee sur 
5 lesdites voies et pour en determiner, parmi lesdits 

tron?ons de voies, ceux (93) dont le sens de 
circulation est compatible avec lesdits signaux de 
position et de cap (15) . 

10 6. Central (20) selon 1'une des revendications 3 a 5, 

dans lequel lesdits moyens de calcul (24) sont 
agences pour recevoir, en provenance d'un recepteur 
GPS (42) , de position connue avec precision, des 
informations (43) representatives de la position 

15 dudit recepteur GPS (42) , pour en calcul er une 

correction a apporter a toute position (71, 73) du 
vehicule (1) determinee par ce dernier au moyen de 
satellites GPS. 

20 7. Vehicule comportant des moyens (2, 4) agences pour 

determiner, a une incertitude (27) connue pres, sa 
position geographique (71, 73) et des moyens 
emetteurs (8) pour emettre un signal (5) 
representatif de ladite position (71, 73), 

25 caracterise par le fait qu'il comporte des moyens de 

calcul (4) agences pour, a partir de signaux re^us 
representatif s du cap instantane (13) et de la 
Vitesse instantanee (14) du vehicule (1) , engendrer 
un signal de cap (9) representatif du cap suivi par 

30 le vehicule (1) juste avant son passage par ladite 

position geographique (71, 73) et un signal de 
vitesse (11) representatif de la vitesse du vehicule 
(1) pendant un intervalle de temps determine (tm) 
avant son passage par ladite position geographique 

35 et pour commander 1' emission, par lesdits moyens 
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emetteurs (8) , desdits signaux de position (5) , 
cap (9) et de vitesse (11) . 
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